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(54) Gripping and lithotripter instrument 

(57) The gripping device on a combined gripping and lithotripter instrument consists of a 
superelastic N,T. alloy, and has at least three gripping arms, which when not subjemo 
«ho«L 'V^^ shape of a tulip. The end of each gripping arm has a tooth- 

shaped design and is brol<en off towards the instrument shaft. When retracted into the 
instrument tube or working duct, the gripping arms are positioned on the stone and are 
iTl^Tf- ."" '^ wlien further retracted. The gripping device, which is constructed 
t^^T '"f*^""^!"* ^° a" angle greater than or equal lo 180° is never formed 
between two immediately adjacent gripping arms, ensures a secure grip and retention 
thereby preventing lateral displacement of the clamped stone. The stone, wh chT 
securely retained at all times, can be fully split into predetermined fragmlmslzes with the 

TJLn^ J' ^^^'9" P"""='P'^' ^•^^Iher mechano-ballistically C 

means of ultrasound, cryotechically or thermally using laser light 



Description 

The invention relates to the gripping device for a combined gripping and lithotriptcr 
instrument. 

The fragmentation of a stone into fluid ducts in the human body, e.g. from .sioncK in the 
ureter, poses a problem. The methods of fragmcniaiion currently used are intrinsically effective, 
but only when combined with secure retention of the stone (calculus) to be fragmented under the 
influence of force from almost any direction. Frequently, they are inadvertently pushed deeper into 
the fluid duct, in the direction of the renal pelvis, by the fragmentation process due to insecure 
retention. Here, they are of course much more dinieult to remove. 

Among the types of instnmients with which such stone extractions can be caiTied out, there 
are bifurcated scissor-like instruments i.e. forceps that can also be used for other gripping 
functions, e.g. they arc miniaturised in ail casesYor stone extraction. During the stone gripping 
process the instrument must be opened. However, the fluid duct is, therefore, expanded in only one 
plane in order to grip the stone by any means. Nevertheless, such versatile biflircated forceps 
sulYcr from the serious disadvantage that the stone giippcd between the branches cannot be retained 
securely enough in the presence of a laterally acting force, and escapes from the force under such 
action. 

Devices in the form of small ba.skcts. for collecting the stone are specially designed for 
gripping stones which block the fluid duct. In this case, the problem consists in placing the stone in 
the device. The latter movement takes place only laterally and bccaasc of the risk of injury when 
the fluid duet is over-expanded locally this is already problematic in principle. For instance, the 
ureter is highly porous and i.s highly susceptible to injuiy in the event of such unilateral over- 
expansions. Once the stone is finally in the ba.skct it can be kept relatively secure for splitting. 

The lithotriptcr can be constructed on a mechanical-ballistic principle, the oscillating 
piston, because of ius mode of operation, or it may consist of an ultrasonic imnsmittcr which is 
pushed to the site of splitting. 

An instrument for splitting concretions in hollow organs, con.sisting of prc-icnsioned, 
elastic wires, is known from DP 36 33 527 AI . The ends of the gripping arms are bent in the shape 
of teeth (o form hooks. The instrumeiiT of prior art exhibits at its centre an energy conductor, which 
may be a light conductor or an uUraiionic conductor. 

Other design principles would be the cryo-nngcr, i.e. spliuing by means of a refrigeration 
action, or thermal splitting by means of a bscr light action. In all hthotripter design principles, 
however, the reliable reicniion of the stone is an essential precondition. 

The basic object of the invention is to provide the spcciali.st physician with a combined 
gripping and lithotriptcr instrument with which a stone to be removed, without unduly over- 
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extending the fluid duct, can be lightly gripped nnd held securely for splitting by means of the 
lithotriptcr device. 

The object is achieved by means of a combined gripping and lithotriptcr infiirument with 
the features in claim I. Here, the gripping device consists of a cylindrical tube made from a 
superelastic NiTi alloy, which is guided axially in the insmiment shaft or an inserted work duct. At 
least three axially directed gripping arms extend from the NiTi lube at the distal end, which arms, 
as long as they are also pulled into the instrument shaft, come to rest cylindrically inside. The 
gripping arms were originally subjected to thcrmomechanical treatment to provide tliem with » 
structure resembling the shape of a tulip Hower, which structure they assume in the unstressed 
condition, i.e. without the action of external force. In order to provide a clamping action, in 
addition to this, the gripping arm ends arc shaped in the form of teetli and angled toward the lube 
shaft. For the gripping arms this provides two end positions which are assumed by pushing the 
NiTi tube fully into or out of the inslnimcnl shaft or the working duct, namely the cylindrical 
contact on the instrument wall, when fully retracted, and the tulip-shaped straddled position when 
fully extended. The transition is continuous, which means that positions between ihc two end 
positions can be adjusted by a corresponding partial retraction. In any case, the 
thermomcchanically characterised form is always resumed when the device is fully extended from 
the working duct, i.e. when the stress is reduced again. 

The gripping amis are cut from the NiTi tube so that immediately adjacenl arms are 
retracted, or at the most just touch (claim 2). t here is a particular point where, in the .straddled, 
stress-free condition, the arms have a more widely extended area (surface) over which the fluid 
wall to be voluminously expanded extends at low pressure. 

The arms are distributed uniformly around the periphery of the lube (claim 3), or are 
distributed so that two radii extending from the tube shaft alway.s form an angle smaller than 180^ 
(claim 4) with each of two immediately adjacent arms. Thus a stone, once gripped, cannot laterally 
escape, leaving free an area over which the operating specialist is able to inspect the direct process 
more extensively. 

The gripping device on the combined instrument offers further advantages: Because of the 
now voluminous extension of the fluid duct, the earlier local over-extension in one pbnc only, and 
hence the damage to the duel walL can be avoided. The duct wall extends into areas where the 
greatest extension is required, and therefore spans the supcrcla^ic gripping arms at low pressure. 
The volume required for simple gripping can easily he generated wiih at least three of the gripping 
arms in order to manoeuvre the stone to be removed into a suitable position for secure gripping, 
and hence secure retention. By pulling the arms into the guide tube or instilment shaft, to the 
extent required, the retained stone is clamped properly by the gripping arms and is unavoidably 
presented for splitting by the lithotripter device. 



Fig. 2 shows the other, fully relaxed position of gripping mechanism 1 . 2. Tensile tube 2 is 
pushed forward until the three gripping arms I arc fully in the open so that worknig duel 4 no 
longer presses on gripping arms 1 . Gripping arms 1 now are now spread apart in the nianncr of a 
snake's tongue. Gripping arms 1 have originally been thcnriomechanically shaped so that in their 
distal end area they can be pressed tangentially against the wall of the ureter to be spread apan (not 
indicated in the figure). If gripping arms 1 are designed so tloat they have a slightly wider area, the 
contact pres.<:ure on the ureter wall is con.siderably reduced, thereby avoiding tearing. The working 
volume in the ureter is widened as required in the condition where it is spread to a variable extent, 
by first gripping the stone to be ipUt and securely retaining it so that they Jo not work loose, by 
sensitively extending the tensile tube and correspondingly retracting gripping arms 1. The 
inwardly pointing tooth on each gripping arm end is therefore clamped in the .stone. When 
lithotripter piston 6 vibrates a.xiaUy. thereby causing the distal piston end lo be hammered against 
the stone, it is finally split into fragments that can be removed or sucked off. Fig. 2 shows piston 6 
in its distal end position. Its vibration amplitude and position of rest can be set by means of the 
operating device as required. 



List ot* reference symbols 

1 Gripping area, gripping ami 

2 Tensile lube 

3 Push pull device 

4 Instrument tube, working duct 

5 Shaft 

6 Piston, lithoiripter piston 
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Claims 



1 . Gripping device for a combined gripping and lithotripter instrunieni, characterised in lhat ilie 
gripping device (I) consists of a cylindrical tube (2). manufactured from superelasiic NiTi 
alloy, with at least three axially directed gripping arms projecting from il at the distal end, 
which device is bided in an instrument shaft (4) or a working duct (4), 
which exhibits a tulip-sliaped open gripping stnjclure cut out from a dislal cylinder end with a 
computer guided cutting device, after ihetmomechaiiical treatment giving this gripping 
structure a memory effect, where the ends of the gripping arms (1) are angled in a toothed 
shape towards the instrument shaft (5) and the shaft (5) of the working duct (4). 
where the theTmomechanically treated gripping anus (1) are subjected to mcclianical stress by 
the instniment tube (4) or the worlcing duct (4) when the NiTi tube (2) is retracted, according to 
the depth of retraction, and cylindrically eoittract on full retraction, the tooth-shaped gripping 
arm ends being designed so lhat a centra! opening remains through which a splitting device «5) 
of the lithotripter remains axially mobile. 

2. Gripping device for a combined gripping and lithotripter instrument nccording to claim 1 . 
characterised in that the gripping arms (I) are provided with a widened area so that they just 
touch when retracted, where only a pressure that exists wiUiin limits acts on the duci (vessel) 
wall to be extended when the gripping arms ( 1 ) extend and corre.spondmgly spread apart. 

3. Gripping device of a combined gripping and lithotripter instrument according to claim 2, 
characterised in that the gripping arms ( 1 ) are arranged so that they are distributed unitbrmly 
around the instrument shaft (5) or the shaft (5) of the working duct (4) in order to achieve the 
highest possible working volume, with uniform distribution of the load onto the vessel wall. 

4. Gripping device of a combined gripping and lithotripter instrument according to claim 2. 
characterised in that the gripping arms (1) are arranged around the instrument shaft (5) or the 
shaft (5) of the working duct (4) so that there is always an angle of less than 180" between 
immediately adjacent gripping arms ( I ) 
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(3) Greif- und Lithtripterinstrument 

(g) Die Greifeinrichtung an einem kombinierten Greif- und 
Lithotripterinstrument besteht aus einer superelastischen 
Nm-Legierung und hat mi'ndestens drei Greifarme, die im 
spannungslosen Zustand tutpenfdrmlg geschwungen 
sind. Das Ende des jeweiligen Greifarms ist zahnartig ge- 
staltet und zur Instrumentenachse hin abgeknickt. Beim 
Einzug in das Instrumentenrohr oder den Arbettskanat le- 
gen sich die Gretfarme an den Stein an und krallen sich 
beim welteren Einzug in I'hm fast. Durch die Greifeinrich- 
tung, die derart um die Instrumentenachse aufgebaut ist 
da& zwischen zwei unmittelbar benachbarten Greifarmen 
nie ein WInkel groSer oder gieich ISCT besteht, ist ein si- 
cheres Grei'fen und Halten gegeben und damit ein seitli- 
ches Entweichen des gegriffenen Steins verhindert Mit 
dem Lithotripter, welchen technischen Bauprinzips auch 
immer, ob mechano-ballfsitsch, mittels Ultraschall, kryo- 
technisch oder thermisch uber LaseHicht, kann der stets 
sicher festgehattene Stein bis zu vorgegei^enen Frag- 
, mentgrdfien vollstandig zertrummert werden. 
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Die Erfindung betrifft die Gieifeinrichtung fur ein kombi- 
nierten Greif- und T jthotripterinstniment 

Die Steinzertrununerung in Riissigkeitslcitungen des 
menschlichen Kdrpers, z. B. von Steinen im Harnleiter stelli 
ein Problem dar. Die heutigen Methoden der Zertrvimme- 
rung sind an sich wirkungsvoll das aber nur im Verbund mil 
einem sichereo Halten des zu zeztrOmmemden Steins bei 
Krafteinwiikung aus nahezu jederRicbtung. HSufig werden 
sie durch den Zertrummeningsvorgang wegen nicht siche- 
rem Halten unbeabsichtigterweise tiefer in dem Fliissig- 
keitsieiter in Richiung des Nierenbeckens geschoben, wo sie 
dann natiirlich viel schwerer zu entfemen sind. 

Eine. Art Instrument, mil denen solche Steinextraktionen 
angegangen werden, sind zweibranchige scherenartige In- 
scrumente, also auch fOr andere Greifiunktionea einsetzbare 
FaBzangcn z. B. fur die Gcstcinscxtraktion sind sic allcn- 
falls miniaturisiert Beim FaBvorgang des Steines muB das 
Instrument geoffnet werden. Daniit aber wird der Flussig- 
keitskanal nur in einer Ebcnc gewcitci, um den Slein irgend- 
wie zu umfassen. Solche vicllallig vcrwendbaren zwcibran- 
cbigen Zangen haben aber den vvcscnl lichen NachteiU dafi 
der zwischen den Branchcn gcgrillcnc Sicin bei seitlicber 
KrafleinwirkuDg nichl gcnu^tcnil siichcr ^^challen werden 
kann und bei seitlicber Krai i ein wirkung aus der Zange ent- 
weicht 

Speziell zum Fassen solchcr. den Miissigkcitskanal blok- 
kierender Steine sind korbchcnanijic liinrichtungen, mil de- 
nen der Stein gefangen gehallon wird. Hicrbci besteht das 
Problem im Einbringen des Sicincs. I>ci/Jcrcs gehi nur seit- 
lich und ist daher schon prinzipicl I wcgcn der Vcrletzung bei 
ortlicher Uberdehnung des Ilussigkciuikanals problema- 
dsch. Der Harnleiter z. B. ist schr poros und ist gerade bei 
solchen einseidgen tJberdehnungcn schr vcrlctzungsgefMhr- 
det Ist der Stein schliefilich ini Korb. Kann er fiir die Zer- 
trummerung verbaltnismaBig sichcr gchaltcn werden. 

Der Lithotripter kann von seiner Wirkungsweise her aus 
einem mechanisch-ballistischen Prinzip, dem oszillierenden 
StoBel, aufgebaut sein, oder er besteht aus einem Ullra- 
schallsender, der an den Zertnininieningsort herangescho- 
ben wird. 

Aus der D£ 36 33 527 Al ist ein Instrument zum Zer- 
trfimmetn von Konkiementen in Hohloiganen bekannt, wel- 
ches drei Greifarme aufwdst, die aus votgespannten, elasti- 
schen DrShten bestehen. Die Enden der Gieifarme sind 
zahnardg zu Haken gebogen. Das bekannte Insuument weist 
in seinem Zentrum einen Enetgieleiier auf, bei dem es sich 
um einen Lichdeiter oder um einen Ultraschall-Leiler ban- 
deln kann. 

Andere Bauprinzipien waren der Kryofinger, also Zer- 
trummerung iiber Kalteeinwirkung, oder die thermische 
ZertrQmmerung uber Las^rlichteinwirkung. Bei alien litho- 
tripterbaupiinzipien ist aber das zuverlassige Halten des 
Steines eine Voraussetzung. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, dem Fachme- 
diziner ein kombiniertcs Greif- und Lilhouipterinstrument 
in die Hand zu geben, mit dem ein zu entfemender Slein. 
ohne den Fliissigkeitsleiter ungebuhriich zu uberdehnen. 
leicht gefafit und fur die Zertriimmerung durch die Litho- 
tripter-Einrichtung sicher gehalten werden kann. 

Die Aufgabe wird durch ein kombiniertcs Greif- und Li- 
thotripterinstrumenl mit den Merkmalen des Anspruch 1 ge- 
lOst. Die Greifeinrichtung besteht dabei aus einen zylind^- 
schcn Rohr aus cincr supcrclasdschcn NiTi-Lcgicrung, das 
im Instrumentenschaft oder einem gelegten Arbeitskanal 
axial gefuhrt wird. Aus dem NiTi-Rohr gehen am distaien 
Ende mindestens drei axial gerichtete Greifarme hervor, die. 



solange sie mit in den Insuumentenschaft eingezogen sind, 
zylindrisch innen anliegen. Die Greifarme wurden ur- 
spriinglicb einer thermomechanischen Behandlung ausge- 
set7l, um ihnen eine nilpenblutenformige Stniktur einzupra- 
5 gen, die sie im spannungslosen Zustand, also ohne Kraftein- 
wirkung von aufien auf sie einnehmen. Um zusatzlich eine 
Krallwirkung zuhaben, sind die Greifarmenden zahnartig 
geformt und zur Rohracbse hin abgewinkelt Dadurch sind 
fUr die Greifarme zwei Endlagen gegeben, die durch voll- 

10 standiges Ein- oder Ausschiebcn des NiH-Rohrs in oder aus 
dem Instrumentenschaft oder dem Arbeitskanal eingenom- 
men werden, namlich das zylindrische Anliegen an der In- 
nenwand beim voUstandig en Einzug und die tulpenformige 
Spreizlage beim vollstandigen Ausfahren. Der Ubeigang ist 

15 kontinuieriich, daher sind Lagen zv^ischen den beiden End- 
lagen iiber den entsprechenden Teileinzug einstellbar. Auf 
jeden Fall wird beim vOUigen Ausfahren aus dem Arbeitska- 
nal stcis die thcnnomcchanisch cingcpragtc Form wicdcr 
eingenommen, d. h. die Spannung reduziert sich wieder. 

20 Die Greifarme sind so aus dem NiH-Rohr ausgeschnitten, 
daB sich unmittelbar benachbarte Arme, eingezogen, hoch- 
stens gerade beruhren (Anspruch 2). Es gibt eine solche 
Stelle, bei der im gespreizten, spannungsfreien Zustand die 
Arme dort jeweils einen breiter ausgedehnten Bereich (Ra- 

23 che) haben, uber die sich diuckschohnend die voluminos 
auseinando^udehnende Flussigkeitswand spannt 

Die Arme sind um den Rohrumfang gleichverteilt (An- 
spruch 3) oder so verteili, daB zwei von der Rohracbse aus- 
gehende Strahlen zu je einem Arm zweier unmittelbar be- 

30 nachbarter Arme stets einen Winkel kleiner als 180** bilden 
(Anspruch 4). Dadurch kann ein einmal gegriflfener Stein 
nicht seitlich ausbrechen und andeierseits ein Bereich frei- 
gehalten werden, iiber den der operierende Facharzt den un- 
mittelbaren \brgang groBfiachiger einsehen kann. 

Die Greifeinrichtung am kombinioien Instrument bietet 
mehrere \forteile: Durch die jetzt voluminose Dchnung des 
Fliissigkeitskanals ist die friihere lokale tjberdehnung in nur 
einer Ebene und damit die Verletzung der Kanalwand Ver- 
mel dbar. Die Kanalwand spannt sich in Bereichen groBter 

40 notwendiger Dehnung groBtl^hig und damit druckgeschont 
iibo- die superelastiscben Greifarme. Das zum leichten Grci- 
fen notwendige Volumen kann mit den mindestens drei 
Greifannen leicht erzeugt wenlen, um den zu entfemenden 
Stein in die geeignete Position zum sicfaeien Greifen und da- 

45 mit zum sicheren Halten zu manovri^n. Durch bedarfsge- 
rechtes Einziehen der Arme in das Fiihrungsrohr oder den 
Instrumentenschaft wird der gehallene Stein regelrechl 
durch die Greifarme festgekraUt und ist der Zertriimmerung 
durch die Lithtriptereinrichtung unausweichlich ausgelie- 

50 fert 

Hn weiterer entscbeidender V3rteil besteht darin, daB die 
eigentliche Greifeinrichtung aus einem Stuck geschaffen ist 
Dadurch entfallen feinmechanische Gelenke mit Montage 
und Justage. Dadurch auch gibt es keine versteckten, sich 
55 gegeneinander bewegenden Flachen, die der Reinigung und 
Sterilisierung nurmehr sehr schwer oder gar nicht zugSng- 
lich sind. SamdicheOberflachen der Greifeinrichtung liegen 
beim zerlegten Instrument frei da. 

Ein Ausfuhningsbeispiel: Der Cirdfeinrichtung am kom- 
60 binierten Greif- und Lithotripterinstruments wird in folgen- 
dem anhand der Zeichnung naher beschrieben. Das kombi- 
nierte Instrument ist fur den Urologen zur Entfemung von 
Nierensteinen vorgesehen und wird uber ein durch die Ham- 
rbhre eingefiihrtes Uroskop (Uretherrenoskop) in den KOr- 
65 per cingcfiihrt. Die Lithotriptcrcinrichtung ist mcchano-bal- 
listischer Ait, also der osziUierende SioBel Es zeigen: 

Fig, 1 die Greifeinrichtung im eingezogenen Zustand und 

Fig. 2 die Greifeinrichtung im ausgefahrenen Zustand. 
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In den Fig, 1 und 2 ist lediglich der distale Bereich des 
kombinicrtcn Grcif- und Liihotriptcrinstruments dargestellt 
Der Aniriebsmechanisnius und die Bedieneinrichtung sind 
beide bekannte Hinrichtungen und niussen daher nichl zu- 
satzlich dargestellt und eriautert werden. Neben der Betad- 5 
gung des SioBeb der Lithotriptereiorichtung geht es nur 
noch darum die Greifeinrichtung 1, 2 axial zu bewegen. 
Hierfur sind einfache, funktionstuchtige Antriebsmecbanis- 
inen hinlanglich bekannt, die bier Anwendung finden. 

Der Greifmechanismus 1, 2 insgesamt bcsieht aus zwci lO 
Tcilbcrcichen, die, aus einem Stijck gefertigt, unterbre- 
chungslos zusammenhangen, namlich dem prDximalen zy- 
lindrischcn Bereich. das 2^grohr2, und dem distaien Gretf- 
siuck 1 mil scinen hier drei, urn den Umfang gleichverteilten 
( 1 2{f) Grcifannen 1. Der Greifmechanismus 1, 2 ist aus su- 15 
pcrclasiischcr NiTi-Legierung, der nach bekanntem thermo- 
nicchanischcn Verformungs- und BehandlungsprozeB das 
vorgcschcnc Form-Gcdachuiis-Vcrhaltcn ciogq)ragt be- 
konuiicn hai. Die Superelastizitat wird hier nicht iiber Tem- 
pera! urandcrung uber eine gewisse Schwelle hinaus bzw. 20 
von don aus wieder zuruck ausgenutzt, sondem vielmehr 
liber Kraft- und damit Spannungseinwirkung auf den Form- 
korper erreicht. Am proximalen Ende koppelt der Greifine- 
chanismus 1, 2 an der Zug- und Schiebeiniichtung 3 an. 

Der Greiriiiechanisuius 1, 2 isl in Fig. 1 vollig in den Ar- 25 
beitskanal 4 eingezogen, so daB die Greifarme 1 des Greif- 
stiicks an der Innenwand des zylindrischen Aibeitskanals 4 
anliegen. In dieser Lage widct die Wand des Arbeitskanals 
auf die Greifarme 1 mechaniscb ein, so dafi unter der zusam- 
mendriickenden und damit spannungswirkendra HnfluB- 30 
nahme ein zylinderformiges Anschmiegen an die Wand ent- 
stehL Die im einwirkungs&eien Zustand geschwungeoe 
Form der Greifarme 1 wie in Fig* 2 ist jetzt v511ig ver- 
schwunden. Am Ende ist jeder Greifarm 1 in Form eines 
Zahns zur Achse 5 des Aibeitskanals bin abgeknickt, und 35 
zwar derart, daB der StoBel 6 der Lithotriptereinrichtung 
durch diese dadurch gebildete OShung geiade noch axial 
beweglich isL Der StoBel 6 ragt fur diesen voigeschenen 
urologischen Einsatzbereich im Ruhezustand etwa noch 
3-4 mm durch diese Offoung hinaus. 40 

In Fig* 2 ist der anderc, vdUig entspannte Zustand des 
Greifmechanismus 1, 2 dargestellt Das Zugrohr 2 ist soweit 
nach vome geschoben, das die drei Greifarme 1 ganz im 
Freien sind somit der Arbeitskanal 4 nicht mehr auf die 
Greifarme 1 driickt Bis zu 5 mm spreizen sicb jetzt die 45 
Greifarme 1 schlangenmaulartig auseinander. Die Greif- 
arme 1 sind dabei so urspriinglich thermomechanisch ge- 
formt worden, daB sie sicb in ihrem distelan Endbeieicb tan- 
gential an die Wand des zu spreizendeo Harokanab (in der 
Figur nicht angedeutet) anpressen konnen. Sind dort die 50 
Greifarme 1 noch etwas bieitilSchiger ausgebildet, wird der 
AnpreBdruck auf die Hamleiterwand erheblicb zuhickge- 
nommen, so daB ein EinreiBen vermeidbar ist. Durch die 
drei Greifarme 1 wird im mehr oder weniger gespreizten Zu- 
stand ein bedarfgerechtes Arbeitsvoiumen im Hamkanai 55 
aufgeweitei, indem zunSchst der zu zertriimmemdc Stein 
gegritfen und durch gefuhlvoUes 2Uiruckziehen des Zu- 
giohrs und des damit verbundenen Einziehens der Greif- 
arme 1 ausweichsicher gehalten wird. Der nach innen wei- 
sende Zahn an jedem Greifarmende krallt sicb damit in den 60 
Stein. Beim axialen Vibrieren des LithotripterstoBels 6 und 
damit dem Hammem des distaien StoBelendes auf den Stein 
erfolgt dann schlieBbch die Zertnimmerung in abtransport- 
oder absaugfahige Gesieinsfiragmente. Fig* 2 zeigt den Std- 
Bcl 6 in seiner distaien Endlagc. Er kann in seiner Vibrati- 65 
onsamplitude und in seiner Ruhelage iiber die Bedienein- 
richtung bedarfsgerecht eingesiellt werden. 
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Bezugszeicbenliste 

1 Greifbereich, Greifarm 

2 Zugrohr 

3 Zu- Schiebeeinrichtung 

4 Instrumentenrohr, Arbeitskanal 

5 Achse 

6 StoBel, litbotripterstoBel 
Patentanspriiche 

1 . ( ireifeimichtung fiir ein kombiniertes (ireif- und Li- 
thotnpterinstrument, dadurch gekeonzeJclinet, dafi 

die Greifeinrichtung (1) aus einem zylindrischen Rohr 
(2) aus einer superclastiscben NiH-Legierung mit am 
distaien Ende mindestens drei daraus hervorgehenden» 
axial gerichteten Greifarmen besteht, die in einem In- 
strumcntcnscbaft (4) odcr dncm Arbeitskanal (4) gc- 
fiihrtwird, 

die mit einer rechnergefuhrten Schneideeinrichtung 
aus einem distaien Zylinderende herausgescfanittene 
Greifstruktur nach einer thecmomechanischen Behand- 
limg, durch die diese Greifstruktur ein Formgedacfatnis 
(Memoryeffekt) erhalt, eine tulpenfbrmig geiJfifnete 
Struktur aufweisl, und die Enden der Greifarme (1) 
zahnartig zur Instrumentenachse (5) oder zur Achse (5) 
des Arbeitskanals (4) bin abgewinkelt sind, 
beim Einziehen des MTi-Rohrs (2) die thermomecha- 
nisch behandelten Greifarme (1) dabei durch das b- 
stnimenteniohr (4) oder den Arbeitskanal (4) entspte- 
chend der Einzugtiefe unter mechanische Spannung 
geraten und sich beim vdUigen Einzug zylindrisch zu- 
sammenlegen, wobd die zahnartigen Greifiarmenden 
so gestaltet sind, dafi eine zentraie Offhung bestehen 
bleibt, durch die hindurch eine Zertrummerungsein- 
richtung (6) des lithotripters axial beweglich bleibt 

2. Greifeinrichtung fiir ein kombiniertes Greif- und Li- 
thouipterinsirument nach Anspruch 1, daduich ge- 
kennzeichnet, dafi die Greifarme (1) einen verbreiter- 
ten Bereich derart haben, dafi sie sich im eingezogenen 
Zustand doct hdchstens gerade beruhren, wodurch 
beim Ausfahren und damit einhergehendem Spreizen 
der Greifarme (1) nur ein in Grenzen bestehender 
Druck auf die zu dehnende Kanal- (GefaB)Wand zu- 
stande konunt 

3. Greifeinrichtung eines kombinierten Greif- und Li- 
thotripterinstruments nach Anspruch 2, daduicb ge- 
kennzeichnet, dafi die Greifarme (1) gldchveiteilt urn 
die Instrumentenachse (5) oder die Achse (5) des Ar- 
beitskanals (4) angeordnet sind, um ein moglichst gro- 
Bes Arbeitsvoiumen unter Gleichverteilung der Bela- 
stung auf die GefaBwand zu erreichen. 

4. Greifeinrichtung eines kombinierten Greif- und li- 
thotripterinstruments nach Anspruch 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Greifarme (1) so um die Instru- 
mentenachse (5) Oder die Achse (5) des Arbeitskanals 
(4) angeordnet sind, daB stcts ein Wmkcl klciner als 
180** zwischen unmittelbar benachbarten Greifarmen 
(1) besteht 
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